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^ 1, Sposob kalibracji pipety, zbudo- 
(57) wanej z koipusu w postaci r?kojesci oraz 
trzonu, w ktoiym jest umieszczony nurnik 
przesuwany pokr?tlem poprzez srub? na- 
stawcz^ znamienny tym, 2e nastawia si? 
r?cznie obj?tosc pobieranej cieczy przez 
wkr?canie i wykr?canie sruby nastawczej 
reguluj^cej dhigosc skoku roboczego nur- 
nika w trzonie, okresla sie potozenie sruby 
nastawczej i przesyla sie sygnal o potozeniu 
sniby nastawczej do uklaidu elektroniczne- 
go, do ktorego pami?ci wprowadza si? 
wczesniej wzorcowe krzywe pobieralnosci 
dla pipety w postaci wielornianu n-tego 
stopnia, po czym porownuje si? sygnat 
o potozeniu sruby nastawczej z jedn^ 
z krzywych pobieralnosci i przyporz^dko- 
wuje si? potozenie sruby nastawczej warto- 
sci pobieranej obj?tosci cieczy, ktor^ wy- 
swietla si? na wyswietlaczu- 
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Sposob kalibracji pipety 



Zastrzezenia patentowe 

1. Sposob kalibracji pipety, zbudowanej z korpusu w postaci r?kojesci oraz trzonu, 
w ktorym jest umieszczony nurnik przesuwany pokr?tlem poprzez Srub? nastawcz^ zna- 
mienny tym, 2e nastawia si? rgcznie qbj?tosc pobieranej cieczy przez wkr?canie i wykr?canie 
sTuby nastawczej regulufccej dhigosc skoku roboczego nurnika w trzonie, okresla si§ potoie- 
nie sniby nastawczej i przesyta si§ sygnai o polozeniu sniby nastawczej do ukladu elektro- 
nicznego, do ktorego pami?ci wprowadza si? wczesniej wzorcowe krzywe pobieralnosci dla 
pipety w postaci wielomianu n-tego stopnia, po czym porownuje si? sygnai o poto2eniu sruby 
nastawczej z jedn^z krzywych pobieralnosci i przyporzqdkowuje si? polotenie sniby nastaw- 
czej wartosci pobieranej obj?tosci cieczy, ktor^ wyswietla si? na wySwietlaczu. 

2. Sposob wedhig zastrz. 1, znamienny tym, ie krzywe pobieralnosci pipety przypo- 
rz^dkowuje si? rofcnym rodzajom pobieranej ciec2y« 

3. Sposob wedhig zastrz. 1, znamienny tym, 2e wspolczynniki wielomianu n-tego 
stopnia uzaleznia si? od czynnikow wplywaj^cych na wartosc pobieranej obj?tosci cieczy. 

4. Sposob wedhig zastrz. 1, znamienny tym, ze dat? zmiany wspotezynnik6w wielo- 
mianu n-tego stopnia wprowadza si? do pami?ci uktadu elektronicznego i wyswietla na wy- 
swietlaczu. 



* * * 

Przedmiotem wynalazku jest sposob kalibracji pipety. 

Z niemieckiego opisu patentowego nr 43 35 863 znana jest pipeta ttokowa zbudowana 
z urz^dzen nastawczych do zmiany skoku tloka, urz^dzeii wskaznikowych do wskazywania 
dozowanej obj?to§ci cieczy oraz elementow sprz?gajqcych, umieszczonych pomi?dzy urz^- 
d2eniami nastawczymi i urzqdzeniami wskaznikowyini, do zmieniania wspofczynnika korek- 
cyjnego pipety okreslafecego stosunek skoku ttoka do wskazywanej obj?tosci cieczy. Pipeta 
posiada urz^dzenie przet^czaj^ce przeznaczone do rozlqczania urz^dzen sprz?gaj^cych i do 
zmieniania wspolczynnika korekcyjnego pipety poprzez przestawianie urzqdzen nastawczych. 
Urzqdzenia sprz?gajqce maj^dwa polqczone ze sob^z?bate koia czotowe sprz?gla, przy czym 
urz^dzenie nastewcze pofciczone jest 2 nastawczym z?batym kotem czotowym, obroconym 
odpowiednio do skoku ttoka, zas urzqdzenia wskaznikowe sti poi^czone ze wskainikowym 
z?batym kolem czotowym, obroconym odpowiednio do wskazywanej obj?tosci cieczy. Jedno 
koto czotowe sprz?gla zaz?bia si? z nastawczym kolem czotowym zas drugie koto czotowe 
sprz?gia zaz?bia si? ze wskaznikowym kolem czotowym, przy czym kola czotowe sprz?gla s% 
umieszczone na jednej osi, opierajs. si? o spr?2yn? i dajct, si? przesuwac przez urz^dzenie 
przel^czajXce na osi w Iderunku przeciwnym do dziatania spr?zyny przy wyprz?gni?ciu przy- 
najmniej jednego czotowego sprz?gla. 

W opisie patentowym USA nr 4,567,780 jest ujawniona pipeta zbudowana z korpusu 
zawieraj^cego zespol nurnika uruchamianego r?cznie. Pipeta posiada zestyki elektryczne do 
wyczuwania koncowej pozycji nurnika, liniowe czujniki pozycji nurnika generujqce elek- 
tryczny sygnaf proporcjonalny do odlegtoSci nurnika od potozenia koncowego oraz przetwor- 
nik przetwarzaj^cy te sygnaly elektryczne na wskazania obj?tosci. 

W opisie patentowym USA nr 5,389,341 jest z kolei ujawniona pipeta raaj^ca korpus 
z dolnym i gomym kohcem, w kt6rym jest umieszczony cylinder otwarty ponizej dolnego 
konca korpusu, przy czym w cylindrze jest umieszczony tlok, ktory porusza si? mi?dzy dolna 
i gorily pozycjami dla pobierania cieczy do pipety i dozowania cieczy pipety Znana pipeta 
zawiera ponadto silnik i przektadni? do wprowadzania w ruch tloka, elektroniczny zesp6l 
steruj^cy do sterowania ruchem tloka, zesp6l hamuj^cy do zatrzymywania ruchu tloka w za- 
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danej pozycji, pokr?tlo poruszafoce si? w spos6b post?powo-zwrotny i przesuwny w koipusie 
oraz zesp61 pomiarowy przesuni?cia pokr?tfeL Zespot pomiarowy jest pol^czony z zespolem 
sterujqcym w ten sposob, ie w wyniku przesuni?cia pokr?tia generuje si? sygnal dla zespohi 
steruj^cego, ktory zasila energi^ silnik uruchamiajXcy tlok, wskutek czego steruje si? ruchem 
ttoka przez elementy zespohi steruj^cego. 

W polskira opisie patentowym nr 151372 jest opisana pipeta automatyczna ze sterowni- 
kiem mikroprocesorowym skladaj^ca si? z r?kojesci, w ktorej zamontowany jest ukJad nap?- 
dowy zbudowany z silnika krokowego, sniby pociqgowej, nakr?tki i sprzegla magnetycznego 
oraz wkr?canych w r?kojesc wymiennych trzonow, z ktorych kazdy jest" wyposaiony w cy- 
linder, tlok i uszczelk?, oraz z ukladu elektronicznego do zliczania impulsow elektiycznych 
wysyianych do silnika krokowego i czujnika polozenia tloka umieszczonego na jego drodze. 
W r?kojesci znajduje si? tuleja xuchoma wzgl?dem r?kojesci i pohpzona sztywno z obudow^ 
silnika krokowego wsuwaj^a si? podczas skr?cania r?kojesci z trzonem w element, ktorego 
goma cz?& jest cylindrem wspolpracuj^cym suwliwie z tuleja zas dolna cz?Sc jest cylindrern, 
w ktorym porusza si? tlok. Oba cylindiy elementu $n wspotosiowe za$ tlok w swym gornym 
koncu pohpzony jest sztywno ze zworq. magnetyczn^ wspolpracujqc^ ze sprz?glem magne- 
tycznym w ksztalcie walca, kt6rego podstawy s^biegunami magnesu. Kazdy z wymiennych 
trzonow zawiera zakodowan^ informacj? o swojej pojemnosci w postaci paskow kontrastujX- 
cych z kolorem trzomi wzgl?dnie w postaci paskow magnetycznych, zas we wgl?bieniu obu- 
bS2fT Wnika 2naj " dUj,e Si? °Ptymy wzgJ?dnie uklad magnetyczny do odczytu tej 

Istot^sposobu kalibracji pipety, zbudowanej z koipusu w postaci r?kojesci oraz trzonuu 
w ktorym jest umieszczony nurnik przesuwany pokr?tlem poprzez snib? nastawcz% wedhig 
wynalazku jest to, ze nastawia si? r?cznie obj?tosc pobieranej cieczy przez wkr?canie i wy- 
kr?canie sniby nastawczej reguluj^cej dhigosc skoku roboczego numika w trzonie, okresla si? 
m ^ 11 - e * ruby nastawczej i przesyla si? sygnal o potateniu sruby nastawczej do ukladu 
elektronicznego, do kt6rego pami?ci wprowadza si? wczesniej wzorcowe krzywe pobieralno- 
$ci dla pipety w postaci wielomianu n-tego stopnia, po czym poriwnuje si? sygnal o poioze- 
niu sniby nastawczej z jedn^ z krzywych pobieralnoSci i przyporz^dkowuje si? polozenie 
sniby nastawczej wartosci pobieranej obj?to$ci cieczy, ktor^ wyswietla si? na wySwietlaczu. 

Korzystnie wedhig wynalazku kizywe pobieralnosci pipety przyporz^dkowuje si? r6z- 
nym rodzajom pobieranej cieczy. 

Korzystnie wsp61czynniki wielomianu n-tego stopnia uzaleznia si? od czyimikow 
wplywaj^ych na wartosc pobieranej obj?tosci cieczy. 

Korzystnie dat? zmiany wsp6tczynnik6w wielomianu n-tego stopnia wprowadza si? do 
pami?ci ukladu elektronicznego i wyswietla na wy$wietlaczu. 

Zalet^ sposobu wedhig wynalazku jest latwosc kalibracji pipety dla rdfcnych rodzajow 
cieczy i waninkow jej pobierania oraz rctenych rodzajow uzywanych konc6wek. 

Sposob kalibracji pipety przedstawiono w przykladzie realizacji w oparciu o rysunek, 
na ktorym fig. 1 przedstawia pipet? w przelenoju wzdhifciym, fig. 2 - pipet? w widoku z przo^ 
du a fig. 3 - schemat obwodow elektronicznych pipety. 

Pipeta, zbudowana z r?kojesci 1 i trzonu 2, pizeznaczona jest do pobierania cieczy do jed- 
norazowej koncowki 3. W trzonie 2 porusza si? nurnik 4 uszczelniony uszczelk^ 5. Numik 4, 
ktoiy jest nap?dzany Uzpieniem 6 wciskanyra pizyciskiem 7 ? wykonuje ruch posuwisto-zwrotny. 

Podczas ruchu numika 4 w gor? do koncowki 3 pobienma jest ciecz zas podczas ruchu 
nurnika 4 w dol ciecz wydawana jest z koncowki 3, Ruch trzpienia 6 ograniczony jest dworaa 
zderzakami, to jest zderzakiem gornym 8 ograniczajXcym ruch w g6r? i zderzakiem dolnym 9 
ogramczaj^cym ruch w dol. Zatem zderzak g6my 8 stanowi opor dla trzpienia 6 w jego ruchu 
w gor? a zdeizak dolny 9 stanowi opor dla przycisku 1 w jego ruchu w dol. Polozenie zderza- 
ka gornego 8 jest regulowane , przy czym do zmiany jego polozenia jest przeznaczona sruba 
nastawcza 10. Srub? nastawcz^ 10 wkr?ca si? lub wylcn?ca z nakr?tki 11, ktora jest elemen- 
tem, r?kojesci 1, przy pomocy pokr?t!a 12. Pokr?cenie pokr?tlem 12 powoduje obrot tulei 
piiowadz^cej 13. W otworze tulei prowadz^cej 13 wykonane s^ rowki 14, w ktorych w czasie 
wkr?cania i wykr?cania sruby nastawczej 10 przesuwaj^ si? wzdhiinie wyst?py 1 5 znajdujXce 
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si? na snibie aastawczej 10. Zmiana poiozenia 2derzaka gornego 8, ktory jest elementem sru- 
by nastawczej 10, powoduje zmniejszenie Iub zwi§kszenie skoku roboczego aumika 4, to jest 
zmniejszenie lub zwi^kszenie pobieranej przez pipetg: obj^tosci cieczy. Trzpien 6 dociskany 
jest do zderzaka gdmego 8 przez spr^zyn? powrotn^ 16, ktora jednoczeSnie powodxye powrot 
numika 4 do gomego potozenia. Z kolei zderzak dolny 9 dociskany jest do pokr^tla 12 przez 
sprgzyng wydmuchu 17, 

Pobranie cieczy wymaga wcisni?cia przycisku 7 az do oparcia si§ o zderzalc dolny 9, 
wtozenia koncowki do pobieranej cieczy i zwolnienia przycisku 7 do oparcia si? tizpienia 6 
o zderzak goray 8. Zostanie wykonany ruch na odcinku L,. Wydanie cieczy wymaga ponow- 
nego wcisni^cia przycisku 7 do zderzaka dolnego 9. Zostanie ponownie wykonany ruch na od- 
cinku L, # W celu usuni^cia pozostalosci cieczy z koncowki 3 nale2y wctsn^c przyciskiem 7 zde- 
rzak dolny 9, pokonac opoiy spr^yny wydmuchu 17 i docisn^d przycisk 7 do pokr^tla 12. 
Zostanie wykonany ruch na odcinku L 2 . 

Poiozenie sruby nastawczej 10 kontrolowane jest przez uklad optyczny 18 tarczy enko- 
dera 19* Tarcza enkodera 19 zamocowana jest na tulei prowadz^cej 13 i obraca si? r6wnocze- 
snie z pokr?tlem 12 i tulej^ 13. Uklad optyczny 18 kontroluje ruch tarczy enkodera 19, przez 
co okresla sie aktualne poiozenie sruby nastawczej 10 i zderzaka gornego 8. Aktualne poio- 
zenie sruby nastawczej 10 w postaci informacji o ilosci impulsow zliczonych przez uklad 
optyczny 18 przekazywane jest do ukladu elektronicznego 20. Uklad elektroniczny 20 po- 
rownuje sygnal o potozeniu sruby nastawczej 10 z jednq. z krzywych pobieralnosci, ktore 
w postaci wielomianu n-tego stopnia zostaly wczesniej wprowadzone do jego pami^ci, przy- 
porz^dkowuje polozeniu sruby nastawczej 10 wartoSc pobieranej objetosci cieczy i wyswietla 
j^ na wyswietlaczu 21. Uklad elektroniczny 20 automatycznie wybiera wczesniej wprowa- 
dzone do jego pamigci wspoiczynniki wielomianu n-tego stopnia w zaleznosci od rodzaju 
trzonu 2 wtozonego do pipety, Sygnal o rodzaju trzonu 2 jest przekazywany do ukladu elek- 
tronicznego przez czujniki 22. 

^ W przypadku pobierania cieczy o wlasnosciach innych ni2 woda, dla ktorej zostaly 
okreslone i wprowadzone do pami^ci ukladu elektronicznego 20 wspoiczynniki wielomianu 
n-tego stopnia, nalezy okreslte rzeczywiste obj^tosci cieczy pobieranej przez pipet?, a nast§p- 
nie wciskajqe przycisk 23 i krec^p pokrgtlem 12 wprowadzic te wartosci do ukladu elektro- 
nicznego 20 obserwujqc pojawienie siq ich na wyswietlaczu 21. Po dwukrotnym wcisnieciu 
przycisku 23 i zatwierdzeniu wprowadzonych do pamifci nowych wartosci uklad elektro- 
niczny 20 automatycznie dokonuje kalibracji pipety 1 wyliczaj^ nowe wsp61czynniki wie- 
lomianu n-tego stopnia. 

W podobny sposob dokonywana jest kalibracja pipety w przypadku zmiany czynnikow 
wplywaj^ychna pobieran^obj?tosc cieczy, takich jak rodzaj koncowki 3, ciSnienie atmosfe* 
ryczne, wilgotnosc powietaa, temperatura cieczy i temperatura otoczenia. Ponadto w pami?ci 
ukladu elektronicznego 20 moina zapami^tac dat§ zmiany wspolczynnikow wielomianu 
n-tego stopnia i nast^pnie wySwietlac j%na wyswietlaczu 21. 
Uklad elektroniczny 20 zasilany jest z baterii 24. 
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Fig. 3 
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